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Xn（m）
9．09
16．53
22．61
27．59
31．67
35．00
37．73
39．96
41．78
43．28
44．50
45．　50
46．32
46．99
47．54
・・11：二1（…）
rp＝＝4．76×10－3
　71
　87
　106
　130
　159
　194
　237
　290
　354
　433
　529
　647
　790
　966
1，181
dFβ（kgf）
simulation
　86
　38
　77
　　9
　76
　191
　343
　286
　229
　410
　982
1，068
1，049
　744
1，440
（41）
明治大学工学部研究報告No．42（1982）
の間に働く力の変動がなめらかであること，がわかる。
　弦と移動質点との間に働く力の不連続の大きさを式
（26）から計算した値とシミュレーショソから求めた値と
を表1に示す。ただしψの値はシミュレーショソ結果か
ら求めてある。表1では式（26）による値とシミュレーシ
ョンによる値とはかならずしも一致していない。これ
は，①シミュレーショソが有限時間幅の計算であるのに
対し，式（26）は無限小時間での極限操作に基いているこ
と，②シミュレーションでは移動質点の着力点近傍にお
ける波動関数を定めるのに内挿や外挿を用いているため
kinkの大きさがかわること，などによると思われる。
7．　おわりに
　本論文では弦と移動質点との問セこ働く力の変動現象に
ついて考察し，計算機シミュレーションを行って，この
考察の妥当性を確認した。
　本論文で明らかとなった点は以下のようである。
　（1）移動質点が弦に乗り移るとき波動関数の勾配に不
連続（弦の初期kink）が発生すること。
　（2）kinkが移動質点に出会うと完全に反射され，その
大きさが拡大されること。
　（3）kinkが移動質点で反射されると，弦と移動質点と
の間に働く力に不連続が生じ，その不連続の大きさは
kinkの大きさに比例すること。
　（4＞力の不連続が生じても移動質点の走行軌跡はなめ
らかであること。
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